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The purpose ofthis study is to develop a mu1ti-functional automated process con紅ollerfor use in 
a synthesis system of chemical reactions. Chemical reactions can be very complex， making it 
difi.cult to con位。1血er伺.ctiontemperature. In this research， a ne田ヨ1network is proposed for 
controlling the temperature of the reaction. First， a neural network controller is constructed to 
regulate the tempera佃reof the chemical reaction， and出enits effectiveness is tested出rough
e勾eriments.Next， a nem叫 networkdiagnostic可stemis proposed in the event of machine trouble 
or human eror. A new type of chemical conversion estimation is also proposed from these results. 
Finally， itis veri:fied血at抗cane:ficient1y control the chemical reaction using developed AI process 
controller. 
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Fig.l Automated synthesis for Laboratory level 






















1 Dカスケード制御のブロック線図を示し. Fig.5 
にP1 Dカスケード制御による水の温度制御結果を






















Fig.4 Structure of PID cascade control 
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ットワークとして構成し， F i g.6にブロック線
図を示す. NNC (ニューラルネットワークコン
トローラ)は，自動反応装置の反応容器内温度
制御に用い， NN1 (ニューラルネットワーク 1) 
によりシステム同定を行い，望ましい制御入))
Uを生成するための逆システムを得る適応制











ジャケットの入口， tH Ll温度を.それぞれ X









E=α(Xt] -X) + b( Xt 2 -X 2 ) 
E:評価関数
Xt] :第l設定値(主設定値)， X:容器内温度推









習率 (η) =0.001，慣性項定数 (α) =0.1. 
振動項定数 (s) =-0.1とし，システム同定
のNN1の学習パラメータは.学習率 (η)= O. 1. 
慣性項定数 (α) = 0.3，振動項定数 (s ) 
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1 BV e r 
~(k-l) 
Output 
Fig.8 Construction of NN 1 






Concent rat i on
I( k ) 
Output 


















ジャケットの人 r1 出 r1 温度を，それぞれ X























ー量 [g]，X:サンプル量 [g]，十モノマー註 [gJ，























O. 5 [l]つくる.そして， 0.2基底の塩酸O.5 [l] 
を容器に人れておき実験を開始する. 1000ス




は17.9[OCJのものを使って実験した. F i g.9 
に符器内の温度制御結果をぷす.また， F i g. 10 
に容器内温度制御結果の拡大図を示す.
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PID C'ontrol (AT) 
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F i g. 13に時間遅れを考慮していない場合の制
御結果を示し. F i g.14に(1)式を用いて時間












すると安定した. F i g.16は，設定温度を，開
始時点から 30分後. 30分後から 60分までと 60
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に防ぐコントローラ [9，1 1， 13Jを，
ットワークで構築し実験を行ってその有効性
ニューラルネ

















of PID cascade control 
学習させ.暴走反応の判断を行った結果を報告



























始8分後と 18分後の 150秒間を 暴定あるいは
異常の反応として lを学習させた.撹作機の回
転数，濃度は a定とした.このときの，
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F i g.18に新たな実験を行い，開始3分後と 22
分30秒後に 150秒間ヒータによる発熱をさせ，
14分後に，温水を注入した場合の実験データを
示す Fi g. 1 7において学習により得られた結
合係数を持つFi g.9のNN2により，実験データ
に対する暴走，異常反応の判断を行う.F i g. 18 


















る.特に重合ヰ〈は， F i g. 20に示すように.濃
度と反応温度により反応の進
60 
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Fig.20 Chemical conversion 
ルネットワークが学習したのかを，学習データ















の濃度 3g /ιw，反応温度400Cと濃度0.75g 
/ιw，温度600Cを人力したときの推定結果を
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